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Abstract: 
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The automatic headlamp alignment correction equipment includes a light emitter (1), which is 
independent from the vehicle headlamp light source, and which provides an area of light (L) in front of 
the vehicle (V). A light density sensor (2) is also fitted so that it registers a deviation in the position of 
the area of light when the position of the vehicle changes. 

Signal processing equipment (5) is used to produce a control signal which is dependent on the deviation 
in the position of the area of light. The control signal is then used to drive an actuator (4), which adjusts 
the gradient of the headlamp (P, R) accordingly. The correction system is interrupted if a vertical 
obstacle appears in front of the vehicle. 

ADVANTAGE - Provides correction of headlamp alignment which is not affected by ambient light, 
such as street lighting, or by variations in road surface. 
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@ Vorrichtung zur automatlschen Korrektur der Ausrichtung wenigstens eines Kraftfahrzeugscheinwerfers bei 
Lageanderungen des Fahrzeuges 

(§) Vorrichtung zur automatischen Korrektur der Ausrichtung 
wenigstens einas Scheinwerfers etnas Kraftfahrzeugs (V) bei 
Lageanderungen des besagten Fahrzeugs (V), bestehend 
aus wenigstens einem Beleuchtungsstarkesensor (2), einem 
Stellglied (4) zur Versteliung der Neigung des Scheinwerfers 
(P, R) im Verhiltnis zum Fahrzeug, Verarbeitungsmitteln (5) 
zur Erstellung eines Steuersignals fOr das Stellglied (4) in 
AbhSngigkeit von den durch den Sensor (2) erzeugten 
Signalen, dadurch gekennzeichnet, daS sie einen Stahier (1) 
umfafct, der einen Lichtfleck (L) auf dem Boden vor dem 
Fahrzeug (V) bildet. und daB der Sensor (2) und der Strahler 
(1) so am Fahrzeug (V) angeordnet sind, daS der Sensor (2) 
bei einer Lageanderung des Fahrzeugs (V) eine Verschie- 
bung des besagten Lichtflecks im Verhaltnis zu seinem 
" Erfassungsfeld (C) beobachtet, wobei die Verarbeitangsmit- 

Ctel (5) das Steuersignal in Abhangigkeit von der so durch den 
Sensor (2) beobachteten Verschiebung erstellen. 
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Beschreibung 

Die vorliegende Erfindung betrifft Vorrichtungen zur 
automatischen Korrektur der Ausrichtung wenigstens 
eines Kraftfahrzeugscheinwerfers bei Lageanderungen 
des Fahrzeugs. 

Derartige Vorrichtungen sind bereits bekannt und 
insbesondere in der EP-A-186 571 und in der FR- 
2 691 119 beschrieben worden. 

Im allgemeinen umfaBt eine solche Vorrichtung meh- 
rere Photozellen, die.Anderungen der Leuchtdichte in 
den durch den Scheinwerfer ausgeleuchteten Bodenbe- 
reichen vor dem Fahrzeug erf assen. Ausgehend von den 
Messungen dieser Photozellen, erstellen Verarbeitungs- 
mittel ein Signal fur ein Stellglied zur Verstellung der 
Neigung des Scheinwerfers. 

Die Erfahrung zeigt, daB die Funktionsweise derarti- 
ger Vorrichtungen durch AuBenbeleuchtungen, wie et- 
wa offentliche Beleuchtungsanlagen, gestort wircL Au- 
Berdem sind die Messungen der Photozellen von der 
Art des StraBenbelags abhangig. Die herbeigefuhrte 
Einstellung ist daher nicht konstant und kann je nach 
Umgebung unterschiedlich ausf alien. 

Um diese Nachteile abzustellen, schlagt die Erfindung 
eine Vorrichtung zur automatischen Korrektur der Aus- 
richtung wenigstens eines Kraftfahrzeugscheinwerfers 
bei Lageanderungen des Fahrzeugs vor, bestehend aus 
wenigstens einem Beleuchtungsstarkesensor, einem 
Stellglied zur Verstellung der Neigung des Scheinwer- 
fers im Verhaltnis zum Fahrzeug, Verarbeitungsmitteln 
zur Erstellung eines Steuersignals fur das Stellglied in 
Abhangigkeit von den durch den Sensor erzeugten Si- 
gnalen, dadurch gekennzeichnet, daB sie einen Strahler 
umfaBt, der einen Lichtfleck auf dem Boden vor dem 
Fahrzeug bildet, und daB der Sensor und der Strahler so 
am Fahrzeug angeordnet sind, daB der Sensor bei einer 
Lageanderung des Fahrzeugs eine Verschiebung des 
besagten Lichtflecks im Verhaltnis zu seinem Erfas- 
sungsfeld beobachtet, wobei die Verarbeitungsmittel 
das Steuersignal in Abhangigkeit von der so durch den 
Sensor beobachteten Verschiebung erstellen. 

Nach einem weiteren Aspekt der Erfindung ist der 
Strahler von der Lichtquelle eines Scheinwerfers ver- 
schieden. 

Weitere Merkmale und Vorteile der Erfindung erge- 
ben sich aus der nachstehenden Beschreibung. Diese 
Beschreibung dient nur zur Veranschaulichung und hat 
keine einschrankende Wirkung. Sie ist unter Bezugnah- 
me auf die beigefugten Zeichnungen zu lesen, auf denen 
folgendes dargestellt ist: 

Fig. 1 und Fig. 2 zeigen zwei schematische Darstel- 
lungen zur Veranschaulichung des Prinzips der Erfin- 
dung. 

Fig. 3 zeigt eine schematische Darstellung der Front- 
partie eines Fahrzeugs zur Veranschaulichung des Prin- 
zips der Erfindung bei einer anderen moglichen Ausfuh- 
rungsart 

Fig. 4 zeigt ein vereinfachtes Schaltbild zur Veran- 
schaulichung einer moglichen Steuerungsart des Stell- 
glieds einer erfindungsgemaBen Vorrichtung. 

Fig. 5 und Fig. 6 zeigen zwei Graphen zur Veran- 
schaulichung der Information, die durch die Steuer- 
schaltung einer Vorrichtung benutzt wird, die nach der 
Steuerungsart von Fig. 4 funktioniert 

Fig. 7 veranschaulicht eine Steuerschaltung fur ein 
Stellglied nach einer anderen moglichen Ausfuhrungs- 
art der Erfindung. 

Fig. 8 veranschaulicht eine Anwendung der erfin- 
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dungsgemaBen Vorrichtung bei zwei Scheinwerfern, die 
jeweils auf einer Seite eines Fahrzeugs angebracht sind 

Die in den Fig. 1 und 2 veranschaulichten erfindungs- 
gemaBen Vorrichtungen umfassen jeweils einen Strah- 
5 ler 1, der hier — und vorzugsweise — unabhangig von 
den Lichtquellen der Scheinwerfer ausgefuhrt ist und 
einen diinnen Lichtstrahl L auf den Boden abstrahlt, 
sowie einen Sensor 2 zur Beobachtung des Lichtflecks, 
der durch den besagten Lichtstrahl L auf dem Boden 
io gebildet wird. Vor dem Sensor 2 ist eine Sammellinse 3 
angeordnet Der Scheinwerfer, dessen Ausrichtung 
durch eine derartige Vorrichtung korrigiert werden soil, 
wird mit P, das Fahrzeug mit V bezeichnet 

Der Sensor 2 ist so ausgerichtet, daB er wenigstens zu 
15 einer gegebenen Position des Fahrzeugs den Lichtfleck 
erfaBt, der durch den Lichtstrahl L auf dem Boden gebil- 
det wird. 

Der Strahler 1 und der Sensor 2 sind an zwei verschie- 
denen Steilen des Fahrzeugs angebracht,«wodurch zwi- 
20 schen dem Sensor 2 und dem Strahler 1 ein "Winkelhe- 
beP-Effekt entsteht: Wenn am Fahrzeug eine Lagean- 
derung eintritt, verschieben sich der Lichtfleck auf dem 
Boden und das Erfassungsfeld C des Sensors 2 unter- 
schiedlich, so daB der Sensor 2 die Verschiebung des 
25 Lichtflecks erfaBt, wohingegen dies nicht der Fall ware, 
wenn sich der Strahler 1 und der Sensor 2 an der jeweils 
gleichen Stelle des Fahrzeugs V bef anden. 

In der Variante von Fig. 1 befindet sich der Strahler 1 
im Scheinwerfer P, wahrend der Sensor 2 und die Linse 
30 3 im Innern des Fahrzeugs V, an dessen Dach, beispiels- 
weise an der Deckenleuchte PL oder in deren Nahe 
angeordnet sind 

Bei der Variante von Fig. 2 befindet sich der Sensor 2 
im Scheinwerfer P, wahrend der Strahler 1 darunter, 
35 beispielsweise an einem zusatzlichen Nebelscheinwer- 
fer oder Weitstrahler, oder im StoBfanger des Fahr- 
zeugs V, beispielsweise in einem Fahrtrichtungsanzei- 
ger, angeordnet ist 

In diesen beiden Figuren wird der Bodenabstand zwi- 
40 schen dem Lichtfleck des Lichtstrahls L und dem Strah- 
ler 1 mit dem Bezugsbuchstaben d bezeichnet, wahrend 
der Bodenabstand zwischen dem besagten Lichtfleck 
und dem Sensor 2 mit d' bezeichnet wird. 

Eine durch den Beladezustand bedingte Lageande- 
45 rung des Fahrzeugs V bewirkt eine Verschiebung des 
Lichtflecks vor dem Fahrzeug V um einen Abstand Ad, 
wahrend sich die Achse des Sensors 2 um einen Abstand 
Ad' yerschiebt der von Ad verschieden ist 

Die durch den Sensor 2 erfaBte Nutzinformation ist 
so das MaB dieser Differenz Ad — Ad'. 

Damit dieser Winkelhebel-Effekt optimal ausfallt, be- 
steht vorteilhafterweise die Moglichkeit, den Abstand d 
so gering wie moglich zu wahlen. 

Der Sensor 2 kann aus einer Mehrzahl von Photoele- 
55 menten bestehen. 

In diesem Falle besteht die Nutzinformation bei- 
spielsweise aus der Position des Energiepeaks am Sen- 
sor 2. 

Der Sensor 2 kann allenfalls auch aus einem einzigen 
60 Photoelement bestehen. In diesem Falle betrifft die 
Korrekturvorrichtung ausschlieBHch die Amplitude des 
durch den Sensor erfaBten Signals. Die Korrekturrich- 
tung wird dabei durch die Sensoren fur die Be- oder 
Entladung des Fahrzeugs V vorgegeben. 
65 Als Variante konnen, wie in Fig. 3 veranschaulicht, 
der Sensor 2 und der Strahler 3 auch beide am Reflektor 
R des Scheinwerfers P angeordnet sein, wobei sich der 
Strahler 1 im unteren Bereich und der Sensor 2 im obe- 
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ren Bereich befinden. 

Im Gehause B des Scheinwerfers P ist eine Stellvor- 
richtung 4 angeordnet, die das Kippen des Reflektors R 
im Verhaitnis zu einem Festpunkt PF des Geh&uses B 
betatigt, wodurch die Neigung des Scheinwerfers P ent- 
sprechend ver&idert wird. 

Diese Stelivorrichtung 4 wird durch eine Steuerschal- 
tung 5 gesteuert, die im Gehause B oberhalb des Reflek- 
tors R angeordnet ist. 

Der Sensor 2 kann beispielsweise, wie in Fig. 4 veran- 
schaulicht, aus einer oder mehreren linearen* Anordnun- 
gen von N Photoeiementen 6 bestehen. 

Der Ausgang 7 jedes Elements 6 ist mit dem Eingang 
eines VerstSrkers 8 verbunden, dessen Ausgang an den 
Eingang eines Vergieichers 9 angeschlossen ist, der an" 
seinem anderen Eingang eine Schwellenspannung Vs 
empfangt Der Ausgang des Vergieichers 9 ist ein Binar- 
signal, das entweder auf dem Logikpegel 0 stent, wenn 
die Eingangssparmung kleiner als die Schwellenspan- 
nung ist, oder im umgekehrten Fall auf dem Logikpegel 
1. Dieses Binarsignal wird an den Eingang der Steuer- 
schaltung 5 geleitet 

Wie in den Graphen der Fig. 5 und 6 veranschaulicht 
wird, in denen als Ordinate die ausgangsseitigen Logik- 
pegel der Vergleicher 9 und als Abszisse die Bezugs- 
nummern 1 bis N der Photoelemente 6 eingetragen sind, 
ermdglichen die so gebildeten N logischen Ausgange 
die Lokalisierung des Lichtflecks im Verhaltnis zu den N 
Photoeiementen 6. Der Lichtfleck am Sensor 2 ent- 
spricht den Photoeiementen Nl bis N2 (Fig. 5) bzw. N'l 
bis N'2 (Fig. 6), die auf dem Pegel 1 stehen. 

Fig. 5 entspricht dem Lichtfleck, der beobachtet wird, 
wenn sich das Fahrzeug in seinem unbeladenen Bezugs- 
zustand mit entsprechend eingestelhen Scheinwerfern 
befindet 

Fig. 6 veranschaulicht ein Beispiel zur Scheinwerfer 
Verstellung, wobei diese Verstellung beispielsweise 
durch eine Lageanderung des Fahrzeugs in beladenem 
Zustand bedingt ist 

Der Lichtfleck verschiebt sich von dem Bereich zwi- 
schen den Photoeiementen Nl und N2 zu dem Bereich 
zwischen den Photoeiementen N'l und N'2. 

Die Verstellrichtung wird dabei durch das Vorzeichen 
von Nl — N'l bzw. von N2 — N'2 angegeben 
Die Amplitude der Verstellung h&ngt mit der Differenz 
N'2 — Nl zusammen. 

Bei einer ersten moglichen Ausfiihrungsart bestimmt 
die Steuerschaltung 5 nach der Ermittlung dieser Diffe- 
renz N'2 — Nl in Abhangigkeit von der en Wert den 
Winkel a, um den das Stellglied den Reflektor R des 
Scheinwerfers P kippen soli. Die Steuerschaltung 5 ist 
mit Speichern ausgefiihrt, in denen die Werte N2 und 
Nl sowie eine Rechenoperation zur Berechnung des 
Winkels a in Abhangigkeit von der Differenz N'2 — Nl 
abgespeichert sind. Diese Funktionsweise mit offenem 
Regelkreis ist beispielsweise auf Anbringungsstellen des 
Strahlers 1 und des Sensors 2 abgestimmt, wie sie unter 
Bezugnahme auf die Fig. 1 und 2 beschrieben werden. 

Bei der bevorzugten Variante, die in Fig. 3 dargestellt 
ist, wird die Ausrichtung des Reflektors R so gesteuert, 
daB die Verteilung des Lichtflecks an den N Photoeie- 
menten 6 mit der Idealverteilung (Nl bis N2) zusam- 
rnenfallt, die in Fig. 5 dargestellt ist (Funktionsweise mit 
geschlossenem Regelkreis). 

Als Beispiel werden im folgenden die Dimensionie- 
rungswerte fvir die bevorzugte Variante von Fig. 3 an- 
gegeben: 
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— Der Strahler 1 ist 58 cm iiber dem Boden ange- 
ordnet, wahrend sich der Sensor 2 66 cm uber dem 
Boden befindet 

— Der Sensor 2 ist eine Kamera in der Ausfuhrung 
5 als lineares CCD mit Pixels von 6 u.m. 

— Die Brennweite der Linse 3 betragt 47,5 mm. 

— Der Strahler 1 hat einen - Hohenwinkeloffnung 
von ± 0,143°. 

— Die Achsen des Sensors 2 und des Strahlers 1 
io sind mit einem Abstand d von 12 cm vor das Fahr- 
zeug V gerichtet 

— Der Bezugsbereich Nl bis N2 betragt 44 Pixel 

In diesem Zusammenhang ist folgendes zu beachten: 

15 Wenn die Durchfuhrung eines Schwellenwertvergleichs 
des Ausgangspegels der Photoelemente 6 vermieden 
werden soil, besteht die Moglichkeit, die ausgangsseiti- 
gen Signale dieser Elemente 6 direkt zu erfassen und 
einer Verarbeitung zu unterziehen, um die maximale 

20 Intensitat an diesen N Elementen 6 zu lokaiisieren. Die 
Prazision einer solchen Bestimmung kann durch die An- 
wendung einer zeitlich gestaffelten Wiederholung der 
Messungen sowie von statischen Bearbeitungen und 
von Fiiterbearbeitungen verbessert werden. 

25 Wie in Fig. 7 veranschaulicht, kann der Sensor 2 au- 
Berdem aus einer einzigen Differentialzelle 10 ausge- 
fuhrt werden, die aus zwei nebeneinander angeordneten 
Photozellen besteht, deren Ausgange nach ihrer Ver- 
starkung (Verstarker 12) an einem Vergleicher 11 mit- 

30 einander verglichen werden. Der Ausgang des Vergiei- 
chers 11 ist an die Steuerschaltung 5 des Stellglieds 4 
angeschlossen. 

Wenn die Ausrichtung des Reflektors R richtig einge- 
steilt ist, empfangt jedes der beiden Elemente 10a, 10b 

35 der Zelle 10 die gleiche Lichtmenge. 

Wenn eine Verstellung eintritt, empfangt eines der 
beiden Elemente 10a, 10b eine groBere Lichtmenge als 
das andere, und die Steuerschaltung 5 wirkt auf das 
Stellglied 4 ein, um diese Verstellung auszugleichert 

40 Um nach einem weiteren vorteilhaften Aspekt zu ver- 
hindern, daB eine erhebliche Verstellung der Ausrich- 
tung des Reflektors R auftritt, wenn vor dem Fahrzeug 
V ein vertikaies Hindernis auftaucht, so daB der Licht- 
strahl L den Boden nicht erreichen kann, wird dartiber 

45 hinaus am Fahrzeug V vorteilhafterweise eine zusatzli- 
che (in den Zeichnungen nicht dargesteilte) Zelle ange- 
ordnet, die in etwa horizontal ausgerichtet ist und einen 
unverhaltnismaBig hohen Lichtpegel in einem Bereich 
von weniger als 12 oder 15 m vor dem Fahrzeug erfaBt 

50 Wenn diese Zelle ein vertikaies Hindernis erfaBt, wird 
die Steuerung der Ausrichtung des Reflektors R des 
Scheinwerfers P kurzzeitig unterbrochen, wobei zum 
Beispiel der Strahler 1 abgeschaltet wird. 

Als weitere Variante konnen der Strahler 1 und der 

55 Sensor 2, wie in Fig. 8 veranschaulicht, in zwei verschie- 
denen Scheinwerfern PI und P2 auf jeder Seite des 
Fahrzeugs VI angebracht sein, wobei die Ausrichtung 
dieser beiden Scheinwerfer durch ein und dieselbe Vor- 
richtung korrigiert wird. Beim Fahren auf der rechten 

60 Seite der StraBe befindet sich beispielsweise der Sensor 
2 im linken Scheinwerfer, wahrend der Strahler 1 am 
rechten Scheinwerfer angeordnet ist (wobei die Aus- 
driicke "rectos" und "links" oder ahnliche unter Bezug- 
nahme auf die Fahrtrichtung des Fahrzeugs zu verste- 

65 hen sind). Ebenso wie bei der Ausfuhrungsart von Fig. 6 
wird fur die Stellglieder der beiden Scheinwerfer eine 
Regelung mit geschlossenem Regelkreis verwendet. Ei- 
ne gute Lageeinstellung des Fahrzeugs V wird durch 
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eine bestimmte Verteiiung des Lichtflecks auf dem Bo- 
den, bezogen auf die entsprechende Beobachtung durch 
den Sensor 2, erfaBt 

Wenn am Fahrzeug V eine Lageanderung auftritt, 
wird eine neue Verteiiung durch den Sensor 2 erfaBt 5 
Die Steuerschaltung wirkt sowohl auf die Steuglieder 
des rechten Scheinwerfers als auch des linken Schein- 
werfers ein, um die Anfangsverteilung wiederherzustel- 
len. 

Die erfindungsgemaBen Vorrichtungen werden au- 10 
Berdem vorteilhafterweise die verschiedenen, nachste- 
hend genannten vorteilhaften Merkmale erganzt: 

— Der Strahler 1 kann zeitlich moduliert werden, 
wobei eine Demodulierung am Sensor 2 erfolgt 15 

— Der Strahler 1 kann nur in einem begrenzten 
Teil des Spektrums strahlen (beispielsweise Infra- 
rotdiode), wobei ein Bandsperrfilter vor dem Sen- 
sor 2 angeordnet ist, um das Umgebungsrauschen 
bestmdglich auszufiltern. 20 

— Der Strahler 1 kann als lineares CCD ausgefuhrt 
sein, wodurch eine groBere Raumauflosung ermog- 
licht wird. 

— Fur den Fall, daB der Sensor 2 nur ein einziges 
Photoelement umfaBt, konnen auf den Sensor 2 25 
oder den Strahler 1 Winkelabtastschwingungen 
einwirken, die standig die Ermittlung des Signalma- 
ximums und somit eine gute Einstellung ermogli- 
chen. Damit eine geringe Schwingungsamplitude 
verwendet werden kann, wird im Vergleich zu den 30 
natiirlichen Schwingungen des Fahrzeugaufbaus 
eine hohe Schwingungsfrequenz gewahlt Eine voll- 
standige Winkelauslenkung bleibt dabei notwen- 
dig, um das Maximum bei der Einschaltung zu loka- 
lisieren. 35 

Patentanspriiche 

L Vorrichtung zur automatischen Korrektur der 
Ausrichtung wenigstens eines Scheinwerfers eines 40 
Kraftfahrzeugs (V) bei Lageanderungen des besag- 
ten Fahrzeugs (V)* bestehend aus wenigstens einem 
Beleuchtungsstarkesensor (2), einem Stellglied (4) 
zur Verstellung der Neigung des Scheinwerfers (P, 
R) im Verhaltnis zum Fahrzeug, Verarbeitungsmit- 45 
teln (5) zur Erstellung eines Steuersignals fiir das 
Stellglied (4) in Abhangigkeit von den durch den 
Sensor (2) erzeugten Signalen, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB sie einen Strahler (1) umfaBt, der ei- 
nen Lichtfleck (L) auf dem Boden vor dem Fahr- 50 
zeug (V) bildet, und daB der Sensor (2) und der 
Strahler (1) so am Fahrzeug (V) angeordnet sind, 
daB der Sensor (2) bei einer Lageanderung des 
Fahrzeugs (V) eine Verschiebung des besagten 
Lichtflecks im Verhaltnis zu seinem Erfassungsfeld 55 
(C) beobachtet, wobei die Verarbeitungsmittel (5) 
das Steuersignal in Abhangigkeit von der so aurch 
den Sensor (2) beobachteten Verschiebung erstel- 
len. 

Z Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 60 
zeichnet, daB der Strahler (1) von der Lichtquelle 
eines Scheinwerfers (P) verschieden ist 
3. Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Sensor (2) und der Strah- 
ler (1) zum einen in dem korrigierten Scheinwerfer 65 
(P) und zum anderen im Innern des Fahrzeugs, an 
dessen Dach, beispielsweise an der Deckenleuchte 
(PL) oder in deren Nahe angeordnet sind. 
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4. Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Sensor (2) und der Strah- 
ler (1) zum einen an dem korrigierten Scheinwerfer 
und zum anderen darunter, beispielsweise an einem 
zusatzlichen Nebelscheinwerfer oder Weitstrahier, 
oder im StoBfanger des Fahrzeugs (V), beispiels- 
weise in einem Fahrtrichtungsanzeiger, angeordnet 
sind. 

5. Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Sensor (2) und der Strah- 
ler (1) in einem (oder in) korrigierten Scheinwer- 
fer(n) angeordnet sind. 

6. Vorrichtung nach einem der vorangehenden An- 
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB die Verar- 
beitungsmittel (5) Speichermittel umfassen, in de- 
nen eine Korrekturoperation mit offenem Regel- 
kreis (a = f(N'2)Nl)) zur Bestimmung des Steuersi- 
gnals fur das Stellglied (4) in Abhangigkeit von der 
beobachteten Verschiebung abgespeichert ist 

7. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 5, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Verarbeitungs- 
mittel (5) die Ausrichtung des Scheinwerfers (P) so 
steuern, daB der Lichtfleck auf einer Bezugsposi- 
tion im Erfassungsfeld des Sensors (2) gehalten 
wird 

8. Vorrichtung nach einem der vorangehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, daB sie zwei 
Scheinwerfer (PI, P2) korrigiert, die jeweils auf ei- 
ner Seite des Fahrzeugs eingebaut sind, wobei der 
Sensor in einem dieser Scheinwerfer und der Strah- 
ler (1) in dem jeweils anderen angeordnet ist 

9. Vorrichtung nach einem der vorangehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, daB der Sensor 
(2) eine Differentialzelle (10) ist 

10. Vorrichtung nach einem der vorangehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB der Sen- 
sor (2) eine Mehrzahl von Photoelementen umfaBt, 
wobei die Position des Lichtflecks im Verhaltnis 
zum Erfassungsfeld des Sensors (2) in Abhangigkeit 
von der Lichtverteilung auf diesen Photoelementen 
bestimmt wird. 

11. Vorrichtung nach einem der vorangehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB sie Mittel 
zur Erfassung eines vertikalen Hindernisses vor 
dem Fahrzeug umfaBt, wobei die Ausrichtungskor- 
rektur unterbrochen wird, wenn ein solches Hin- 
dernis erfaBt wird. 
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